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Perception lumiere | couleur

Représentation d’'une ou plusieurs étres / objets par le dessin, la
peinture, la sculpture, la gravure, la photographie, la
cinématographie, etc.

Physique : représentation d’'un objet, produite par la réunion des
rayons ou faisceaux lumineux qui en émanent et se reconstituent sur
un miroir, sur un ecran, ou sur I'ceil qui percoit cette image.

Perception du monde extérieur par les organes de la vue.
Subijectif : chaque individu voit de maniere differente la méme scene
Machine de vision : forcément objectif devant une image.
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Perception lumiere | couleur

Source lumineuse :
rayonnement
électromagneétique

Oeil :
transmettant une

partie du signal | see

Red.
o
Cerveau :
reception du signal

couleur

Objet : réflechit les
rayons dans
plusieurs directions
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Systemes d’acquisition

» Eléments d’optique géométrique
ROle : projeter une scene 3D sur un plan 2D

IMAGE INVERSEE

» Sténopé
15eme siecle /] '
Inconvénients : effet de flou J :
et diffraction i
) ‘ k Longueur de focale :i
y Lentllle _}Lumler&Entrante

Inconvénients : seuls les
points a une distance donnée
de la lentille sont au focus ’

Point
d'impact

— +
Centre Oplique

Lentille
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Imagerie numeérique

» Types d’images
Images d’emission : éléments de la

scene emettent les rayons percu par le
capteur (pas de source lumineuse)

Images de réfléxion : rayons de la
source sont réflechis (ou diffusés) par un
objet, puis atteignent le capteur

Images d’absorption : on s’intéresse aux
rayons absorbés ou transmis
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Imagerie numerique

» Domaines d’application
Infographie :
methodes de création d'images numérique N

Traitement d’image : Vgl
analyse d’'image afin d’en extraire des informations




Représentation 3D

» Lithophanie
Surface rugueuse

Impression 3D
» Stéréoscopie
Superposition d’'images

Lunettes ou
un projecteur numerigque

Stereoscopic 3D image
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Représentation 3D 28

» Synthese d’image

Application de formule
geometrique

Layout (la scene)

Rigging (squelettage)
Moteur physique
Position de la lumiere
Shader (matériaux)
Rendu (calcul des images)
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Représentation 3D
» Systeme de coordonnée :

Axes mutuellement perpendiculaire
Regles « de la main droite »

Cinematique dans lI'espace : ajout du temps

M
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Représentation 3D 8

P=(x, Y, z),0ux,yetzsont Espace entre deux points
des nombres 3 vecteurs de bases :
O = (0,0,0), point origine X =(1,0,0) Point 1
Y = (0,1,0) Vector
Z =(0,0,1)

N Point 2

P=0+aX+bY+cZ

Exemple :

(2,3,4) =(2,0,0)+(0,3,0)+(0,0,4)
=(0,0,0)+(2,0,0)+(0,3,0)+(0,0,4)
=(0,0,0)+2(1,0,0)+3(0,1,0)+4(0,0,1)
=O+2X+3Y+4Z
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Representation 3D

Point Class

s /S (X, Y, 2)

Operators:

Point AddvectorToPoint(Vector);

Point SubtractvectorFromPoint(VvVector);
Vector SubtractPointFromPoint(Point);

Function:
V/later this will call a function from a graphics API, but for now
/this should just be printing the points coordinates to the screen

drawPoint;

}
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Representation 3D

s /S (X, Y, 2)

Vector AddvectorTovector(vector);
Vector SubtractvectorFromvector(vector);

var pointl = new Point(1,2,1);
var point2 = new Point(0,4,4);
var vectorl = new Vector(2,0,0);

pointl.drawPoint(); //should display (1,2,1)
point2.drawPoint(); //should display (0,4,4)
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Exemple d’application

> Another World (1991)
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Exemple d’application
> Wolfenstein 3D (1992)

pli |

FLOOR| SCORE | LIVES | ok [(HEALTH| AMMO

8§ 715900 9 & 89/ 84
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Exemple d’application

> Donkey Kong




Exemple d’application

T et aanenn -
e 7
4om2MR 2UCihe: . sbaseazssavesquickseruer SO
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Exemple de logiciel

» PowerAnimator (Alias) et Maya

[® Autodesk Maya LT 2014 - Trial Version: EATake to Siggraphs\My Assets\Maya\Lizard_Man\scenes\Liz
File Edit Modfy Create Display Window Select Mesh EditMesh Normals Color  Create UVs
Polygons ¥: = = In L W LSO

General Curves NURES Polygons Deformation

- e & . 1t
aeERL A

Wiew Shadng Lighting Show Options Panels

b (2% 0n0Fe 59

Display Show  Panels

$®Bone_M_Root
Lo ETECI'L-_I-I_C:;J: =
| E“‘ Bome__ M__Hps
e S——— 2
L= 3"‘ Bone__M__Hps_Base_Spine_Rotation
L5 §esone_M_spine 01
LT §eBone_M_spine 02
= I"‘ Bone__M_ Spine_03
L= IeBone_M_spine o4
ILig E‘?E,cr:e_M_
@ §esone_L_am
|-= §e8one_n_am
[ e |
e Bone_M_Necw
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Modélisation géom

Autodesk:

Panels

BR|R N o

Character Controks

D Character: |Character]
Source: | None

‘e -

+'m

\ e =

Definition

HumaniK node
Bone
Translate
Rotate

Scale 1.000

Pre-rotate 0.000

Postrotate 0.000
Min rot mit
Max rot lmit

ParentoffsetR 0.000

Rotalion order Euler XYZ
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Exemple de logiciel

e)blender

IER B

User Ortho

B & v

SljRenderiayers | 2 | | | g
() World L]
L Camera | o, il

[Eq Image ] [iﬁ Animation ]
Display: Image Editor v
> Layers i
¥ Dimensions i

Resolution: Frame Range:
x:1600 ¢ [ ¢ Start:1
¥:1200 End: 250

ke 50% % Step: 1

Aspect Ratio: Frame Rate:

g Y.1.000 Tirne Remapping:

@ ecrd @ cicp (1000 | 1000 )

¥ 4 Anti-Aliasing 2

s [ 11 16 || Mitchell-Netray 4
@ Full sample ('« size:1.000
i

» @ sampled Motion Blur
i ¥ Shading

itcomp.org.ua [ (1) Circle _ ' ’
D e seiet e T S (O seect i (D (00 0 ) (0 | i (] | ) CBBe e
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Exemple de logiciel

» Unity

®3Center (D Global

= Hierarchy Hscene € Game
Create - A | Shaded 20 S )
<4 CarDemoEnvironment* : i il
v Car
Colliders
WheelsHubs
SkyCar
SkyCarBody
SkyCarBrakeLightsGlow
SkyCarComponents

SkyCarMudGuardFrontLeft
SkyCarMudGuardFrontRight
SkyCarSuspensionFrontLeft
SkyCarSuspensionFrontRight
SkyCarWheelFrontLeft
SkyCarWheelFrontRight
SkyCarWheelRearLeft
SkyCarWheelRearRight

LookAt

CaptureCameras

WindowCameras

Directional Light
Post Process Volume
Terrain_0_0-20180814-103644

Road Network
Buildings

Light

Occlusion Area

Road Signs

Batched Trees

Road and Town Props
Clifs

EventSystem

Main Camera

Console Project
Create -

™ Assets
™ 3rd Party skybox
¥ Airsimassets
™ Materials
™ prefabs
™ scripts
™ shaders
% Cliffs 3rd Party skybox
% TS Trial

® EasyRoads3D Assets + +

AlrSimAssets

Asset Store

™i-

CTS Trial

M NatureManufacture Assets -
M NatureManufacture Assets F

% plugins

EasyRoads3D As.

NatureManufactur...

NatureManufactur..

Plugins

PostProcessing-2

Standard Assets
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¥ Collab ~ ) Account = Layers

@ Inspector I Occlusion

V Car
Tag (Flayer
Prefab Select

! Transform

Position X 241.25 Y 342.29

Rotation X0 Y -104.451
X1

Scale Y2

%+  Rigidbody

Mass 1000
Drag 0.1
Angular Drag 0.05
Use Gravity 74

Is Kinematic ™
Interpolate Nene
Collision Detection Discrete
Constraints

B 7 Air sim car Controller (Script)
B

Car Drive Type

Wheel Colliders

Wheel Meshes

Centre Of Mass Offset X 0

Maximum Steer Angle 25

Four Wheel Drive

Steer Helper

Traction Control

Full Torque Over All Wt 2500
Reverse Torque 500
Max Handbrake Torque 100000
Downforce 100
Topspeed 200
No Of Gears 5

Rev Range Boundary 1

Slip Limit 0.2
Brake Torque 20000

B Fcar (Script)

Add Component

Layout

M Static ¥

Hpply

m 3%,

ZiEo

Z0
Z1

L -




Exemple de logiciel

"Woteur Langage __Propriétaire Compagnie _Actvite

Autodesk: Shareware
@ M aya C, C++ Licence Autodesk

commercial
® blender C, C++, Python Licence GPL ELETe L
’ ’ Foundation
Versions
- gratuites Unit
y
Q unlty C+t, Crt Li Technologies
icence
commercial

Gratuit
C++ Epic Games

Open source

UNREAL
ENGINE
Fl . . OpenFL
Javascript Licence MIT Contributors
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3D, films,
animations

3D, films,
animations,
jeux vidéo

2D, 3D jeux

vidéo

3D

2D, jeux vidéo
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FIN !

Merci ...
~ ... pour avoir tenu jusgu’ici,
o ... de ne pas hésiter a poser des questions !
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